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Гідроманіпулятор, встановлений на залізничній платформі, широко 
використовується для будівництва, обслуговування та ремонту залізниці, 
заміни опор контактних мереж, а також для виконання навантажувально-
розвантажувальних робіт. 
Ефективним напрямком удосконалення маніпуляторів є розробка системи 
керування об’ємного гідропривода з частотно керованим приводним 
електродвигуном [1–7]. В приводі маніпулятора оснащення гідронасоса 
постійного робочого об’єму приводним електродвигуном з частотним 
перетворювачем дає можливість пропорційно регулювати подачу робочої 
рідини від насоса до гідродвигуна, оптимально виконувати робочі операції 
маніпулятора та економити значну кількість енергії в робочому циклі машини у 
порівнянні з традиційним дросельним керуванням. Наявність пропорційного 
регулювання подачі рідини та стабілізації швидкості руху маніпулятора 
підвищує також точність наведення його на об’єкт, покращує умови роботи 
оператора. 
Структурна схема мехатронного приводу маніпулятора з частотним 
керуванням приводного асинхронного електродвигуна показана на рис. 1. 
Схема включає асинхронний електродвигун ЕД з перетворювачем частоти 
ПЧ, об’ємний гідронасос Н постійного робочого об’єму, пропорційний 
гідророзподільник Р з датчиками тиску Д1 та Д2, об’ємні гідродвигуни (на 
рис. 1 умовно показано один гідроциліндр Ц) та підсилювач сигналу зворотного 
зв’язку П, на який подається сигнал PH ppр −=∆  з датчиків тиску Д1 та Д2. 
Сигнал р∆  через підсилювач сигналу зворотного зв’язку П подається на 
перетворювач частоти ПЧ з мікроелектронним керуванням, який за допомогою 
спеціальних алгоритмів керування змінює напругу U  та частоту струму f  на 
обмотках ЕД таким чином, що частота обертання ω  вала насоса, а відповідно, і 
подача насоса НQ  забезпечує швидкість руху поршня гідроциліндра v  на 
57 
заданому сигналом керування рівні незалежно від зміни навантаження F  на 
виконавчому гідроциліндрі Ц. 
 
 
Рис. 1. Структурна схема приводу: ЕД – асинхронний електродвигун; ПЧ – перетворювач 
частоти; Н – гідронасос; Р – пропорційний гідророзподільник; Ц – виконавчий двигун 
(гідроциліндр); Д1, Д2 – датчики тиску; П – підсилювач сигналу зворотного зв’язку 
 
Широкого застосування знайшло частотне керування електродвигуна при 
роботі для підтримання постійного тиску (перепаду тиску) або для підтримання 
постійної витрати. Особливістю запропонованої системи є одночасне 
забезпечення заданої витрати та підтримування перепаду тиску р∆  незалежно 
від зміни навантаження F , тобто стабілізація швидкості руху маніпулятора, що 
має найбільші можливості енергозбереження. Однак така система потребує 
розробки складних мікропроцесорних алгоритмів роботи ПЧ; конструкції 
пропорційного розподільника із зворотними зв’язками; дослідження процесів в 
приводі в динамічних режимах. 
Висновок. Розроблено структурну схему мехатронного приводу 
залізничного гідроманіпулятора з частотним керуванням приводного 
асинхронного електродвигуна, яка використана при подальшій побудові 
математичної моделі приводу та його дослідження в різних режимах. 
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